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Abstract – The possibilities of the digital 
linearization method applied to the robot motion 
control. The research demonstrated the ability of the 
discrete version linearization method to solve the 




В даний час розроблено безліч різних 
методів, що дозволяють вирішувати завдання 
стабілізації виходу системи. При цьому 
алгоритмів, які б ефективно вирішувати 
подібні завдання для систем з векторним 
виходом, одиниці. У доповіді запропоновано 
дискретний варіант лінеаризаціонного 
методу [1] для вирішення завдання 
стабілізації виходу системи. Базовий варіант 
лінеарізаціонного методу розроблений для 
керування нелінійними системами з 
адитивним входженням управління. 
Отримане управління мінімізує різницю між 
виходами керованої системи та еталонної 
системи. Недоліками методу є: незмінна 
форма виходу еталонної системи, працює для 
систем, які описуються диференціальними 
рівняннями з адитивним управлінням [2]. 
 
ОСНОВНИЙ ТЕКСТ 
У загальному випадку задача стабілізації є 
окремим випадком задачі стеження, тобто 
коли стеження відбувається за встановленою 
навколо певного значення траєкторією. Тому 
вирішено розглянути більш загальну задачу, 
а саме задачу стеження. Вирішення даної 
задачі дозволить вирішити задачі, що є 
похідні від неї. Вектором виходу системи є 
S(t). Даний вектор відображає поточне 
положення, причому точка задається двома 
координатами на площині і кутовою 
координатою: 
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Загальна постановка задачі може бути 
описана рівнянням: 
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У формулі (2) ))(( trJ c відображає бажане 
значення траєкторії руху робота на певному 
кроці t. Аналогічно як і для S(t), точка 
задається двома координатами на площині і 
одною кутовою координатою: 
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 У доповіді наводиться приклад 




Проведені дослідження визначили 
здатність дискретного варіанту 
лінеаризаційного методу вирішувати задачу 
стеження як узагальнену задачу стабілізації. 
Отримані результати можна вважати одним з 
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